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1 Informazioni generali

1.1 Introduzione
Grazie per la scelta. Questo documento & parte integrante del prodotto essendo riportate le procedure ed i
parametri necessari per il montaggio, installazione, cablaggio, messa in servizio ed assistenza del prodotto.

L’acquirente e/o personale qualificato in conoscenza dei sistemi elettrici e/o elettronici che utilizzera il
prodotto, dovra essere in possesso del manuale di installazione uso e manutenzione e dovra tenerlo a portata
di mano per farvi riferimento in qualunque momento.

1.2 Avvertenze per la sicurezza
Osservare con la massima attenzione le precauzioni fornite (con i segnali di avvertimento) in quanto sono
vitali per la sicurezza:

A segnale di Pericolo generico

A segnale di Tensione elettrica pericolosa

1.3 Stoccaggio e ambienti di installazione
Non immagazzinare o utilizzare il prodotto nei seguenti ambienti:

A\ esposti alla luce solare diretta;

A\ esposti a livelli di temperatura, condensa e umidita relativa piu alti di quelli indicati nella tabella delle
caratteristiche;

esposti a polvere, agenti salini, acqua, oli, agenti chimici, gas corrosivi o inflammabili, combustibili;
con grado di inquinamento superiore a 3;

BB B

soggetti a urti o vibrazioni.

1.4 Trasporto, installazione e cablaggio

A non lasciare cadere il prodotto;

A\ afferrare il prodotto dal motore accertandosi che non sia caldo evitando ustioni;

A\ non installare il prodotto se vi sono segni di danneggiamenti all'imballo o al prodotto stesso;

A | cablaggio deve essere effettuato da personale qualificato e con I'alimentazione scollegata;

/A durante le operazioni di installazione e cablaggio, proteggere le eventuali aperture del prodotto con
apposite protezioni affinché non penetrino oggetti metallici conduttivi di qualunque natura;

A accertarsi di serrare saldamente i connettori;

A\ adottare precauzioni e dispositivi di sicurezza (interruttore sezionatore protetto da fusibile) a monte
dell’alimentazione;

/A utilizzare cavi schermati in luoghi soggetti a elettricita statica, forti campi magnetici o in presenza di
linee elettriche;
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g’%' 1 - Informazioni generali

A
A

A
A

utilizzare dei cavi adatti ed opportunamente dimensionati per il collegamento dell’alimentazione,
motore e segnali di controllo;

per il collegamento dei segnali di controllo oltre 1m, si consiglia I'utilizzo di cavi schermati con
schermo collegato ad un segnale di terra disponibile;

accertarsi che la tensione di alimentazione sia conforme a quanto riportato sulla targa;

assicurarsi che vi sia una ventilazione sufficiente per smaltire le perdite di calore del prodotto.

1.5 Funzionamento e regolazioni

> B> BB PP

azionare il prodotto previa verifica della compatibilita del carico e della macchina di cui ne fa parte;
non avvicinarsi alla macchina quando il prodotto & configurato con la funzione di ripristino in caso di errore,
in quanto la macchina potrebbe riavviarsi improvvisamente dopo un arresto causato da un errore;

non porre parti del corpo in prossimita delle parti in rotazione;

utilizzare adeguati dispositivi di protezione individuale durante le lavorazioni in prossimita delle estremita
d’asse (presenza di spigoli taglienti nella sede linguetta);

prima di eseguire il collaudo della macchina prevedere adeguate protezioni attorno alle parti in rotazione
(giunti, ecc.);

non azionare mai il dispositivo o gli interruttori con le mani bagnate.

1.6 Manutenzione ed ispezione

BEBEE B P

1>

assicurarsi di adottare tutte le precauzioni di sicurezza prima di effettuare le operazioni di
manutenzione o ispezione;
non toccare il dissipatore ed il motore in quanto questi componenti si surriscaldano quando il prodotto & in
funzione e rimangono caldi anche dopo lo spegnimento dello stesso;
non smontare il prodotto;
non cambiare il cablaggio, le tensioni di alimentazione, ecc., mentre il prodotto € alimentato;
non riparare o modificare il prodotto;
Il prodotto non richiede una particolare manutenzione preventiva. Tuttavia ad intervalli regolari si
consiglia di:

o verificare lo stato ed il serraggio dei collegamenti;

e verificare che il dissipatore sia pulito ed areato;

non considerare il prodotto come un normale rifiuto domestico, per lo smaltimento deve essere
consegnato ad un punto di raccolta appropriato per il riciclo di apparecchi elettrici ed elettronici. La
mancata osservanza di questa precauzione prevede l'applicazione delle sanzioni previste dalla
normativa vigente oltre ad arrecare conseguenze negative per 'ambiente e per la salute.
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1.7 Verifica del prodotto
Alla consegna del prodotto, si consiglia di verificare che lo stesso sia corrispondente a quanto ordinato e sia

integro. Si tenga presente che nella confezione sono previsti i connettori volanti da applicare ai cavi (potenza,
segnale e bus se previsto). Qualora vi sia qualsiasi problema relativo al prodotto, contattare I'assistenza
tecnica del fornitore support@minimotor.com .

1.8 Verifica dell’etichetta
Esempio di etichetta applicata al prodotto:

1.8.1 DR/DR-BUS

Figura 1
S/N Matricola
Drive Nome prodotto
-DR
-DR-BUS/ETH(Ethercat)/EPL(Powerlink)/EPN(Profinet)/EIP(Ethenet IP)
Input Caratteristiche alimentazione dell’Inverter DR
Output Caratteristiche uscita dell’Inverter DR
Max Motor Power | Potenza motore massima
Motor type Nome motoriduttore
HZ Frequenza nominale motoriduttore
Vv Tensione nominale motoriduttore
A Corrente nominale motoriduttore
w Potenza nominale motoriduttore
IP Grado di protezione
IC Classe di isolamento
i Rapporto di riduzione del riduttore
Rpm Velocita nominale all’albero di uscita
Nm Coppia alla velocita nominale all’albero del riduttore
Tabella 1

6/55


mailto:support@minimotor.com

1 - Informazioni generali

1.8.2 DR NEARBY/DR-BUS NEARBY

Figura 2
S/N Matricola
Drive Nome prodotto
-DR NEARBY
-DR-BUS NEARBY
Input Caratteristiche alimentazione dell’'Inverter DR
Output Caratteristiche uscita dell’Inverter DR

Max Motor Power

Potenza motore massima

Fieldbus

Protocollo di comunicazione

Tabella 2
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1.9 Caratteristiche tecniche del prodotto

Caratteristiche Tecniche

DR — DR-BUS — DR NEARBY — DR-BUS NEARBY

Tensione nominale di
alimentazione

115V 50/60 Hz 1@ 230V 50/60 Hz 19

Corrente nominale massima di
alimentazione

4.6 Arms 3.6 Arms

Uscita

0-230V 0-150Hz 1.4 Arms

Sovraccarico nominale 200% per 60 secondi
Frequenza PWM 4/8/12 kHz
Algoritmo di controllo motore V/F & FOC

Gestione freno (opzionale)

24Vdc max. 0.5°

Modalita operativa

Controllo di velocita

Ingressi digitali

4 di tipo pnp (24Vdc IEC 61131-2 max 7kHz) di cui 2 configurabili come STO
(opzionale solo su richiesta)

Ingresso analogico

[0+ 10]vdc
[-10 + +10]Vdc
[4 + 20]mA - Opzionale solo su richiesta

Uscite

1 NO 2A 125Vac/60Vdc

Comunicazione di servizio

usB

Bus di comunicazione opzionali
(DR-BUS)

Ethercat (ETH)
Ethernet IP (EIP)
PowerlLink (EPL)

Profinet (EPN)

Funzioni di protezione

Inversione di polarita, sovra-corrente, sovra-tensione, sotto-tensione, sovra-temperatura,

(principali) sovraccarico, errore memoria, errore di comunicazione
Raffreddamento Naturale
Protezione standard IP65
Temperatura ambiente
peratu ! [0+40]°C

d’esercizio

Ambiente di installazione

Grado di inquinamento 3
Libero da raggi di sole diretti, vibrazioni, polveri, gas corrosivi o infiammabili, nebbia, oli
vaporosi e goccioli d'acqua senza e con alto tasso di salsedine

Umidita

[20+90]% di umidita relativa
(non condensante - non corrosiva)

Posizione di installazione

Altitudine massima 1000m s.l.m.

Temperatura di stoccaggio

[-20+60]°C (temperatura momentanea per il trasporto)

Conformita

CE alla direttiva EMC 2008/104/CE*
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Caratteristiche Tecniche

DRH — DRH-BUS — DRH NEARBY — DRH-BUS NEARBY

Tensione nominale di
alimentazione

230V 50/60 Hz 1@

Corrente nominale massima di
alimentazione

6.8 Arms

Uscita 0-230V 0-150Hz 2.85 Arms
Sovraccarico nominale 200% per 60 secondi
Frequenza PWM 4/8/12 kHz
Algoritmo di controllo motore V/F & FOC

Gestione freno (opzionale)

24Vdc max. 0.5°

Modalita operativa

Controllo di velocita

Ingressi digitali

4 di tipo pnp (24Vdc IEC 61131-2 max 7kHz) di cui 2 configurabili come STO
(opzionale solo su richiesta)

Ingresso analogico

[0+ 10]Vdc
[-10 + +10]vdc
[4 + 20]mA - Opzionale solo su richiesta

Uscite

1 NO 2A 125Vac/60Vdc

Comunicazione di servizio

uUsB

Bus di comunicazione opzionali
(DR-BUS)

Ethercat (ETH)
Ethernet IP (EIP)
PowerlLink (EPL)

Profinet (EPN)

Funzioni di protezione

Inversione di polarita, sovra-corrente, sovra-tensione, sotto-tensione, sovra-temperatura,

(principali) sovraccarico, errore memoria, errore di comunicazione
Raffreddamento Naturale
Protezione standard IP65
Temperatura ambiente
p [0+40]°C

d’esercizio

Ambiente di installazione

Grado di inquinamento 3
Libero da raggi di sole diretti, vibrazioni, polveri, gas corrosivi o infiammabili, nebbia, oli
vaporosi e goccioli d'acqua senza e con alto tasso di salsedine

Umidita

[20+90]% di umidita relativa
(non condensante - non corrosiva)

Posizione di installazione

Altitudine massima 1000m s.l.m.

Temperatura di stoccaggio

[-20+60]°C (temperatura momentanea per il trasporto)

Conformita

CE alla direttiva EMC 2008/104/CE*
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Caratteristiche Tecniche

DRF — DRF-BUS — DRF NEARBY — DRF-BUS NEARBY

Tensione nominale di
alimentazione

230V 50/60 Hz 1@

Corrente nominale massima di
alimentazione

1.7 Arms

Uscita 0-230V 0-150Hz 0.65 Arms
Sovraccarico nominale 200% per 60 secondi
Frequenza PWM 4/8/12 kHz
Algoritmo di controllo motore V/F & FOC

Gestione freno (opzionale)

24Vdc max. 0.5°

Modalita operativa

Controllo di velocita

Ingressi digitali

4 di tipo pnp (24Vdc IEC 61131-2 max 7kHz) di cui 2 configurabili come STO
(opzionale solo su richiesta)

Ingresso analogico

[0+ 10]Vdc
[-10 + +10]vdc
[4 + 20]mA - Opzionale solo su richiesta

Uscite

1 NO 2A 125Vac/60Vdc

Comunicazione di servizio

uUsB

Bus di comunicazione opzionali
(DR-BUS)

Ethercat (ETH)
Ethernet IP (EIP)
PowerlLink (EPL)

Profinet (EPN)

Funzioni di protezione

Inversione di polarita, sovra-corrente, sovra-tensione, sotto-tensione, sovra-temperatura,

(principali) sovraccarico, errore memoria, errore di comunicazione
Raffreddamento Naturale
Protezione standard P67
Temperatura ambiente
p [0+40]°C

d’esercizio

Ambiente di installazione

Grado di inquinamento 3
Libero da raggi di sole diretti, vibrazioni, polveri, gas corrosivi o infiammabili, nebbia, oli
vaporosi e goccioli d'acqua senza e con alto tasso di salsedine

Umidita

[20+90]% di umidita relativa
(non condensante - non corrosiva)

Posizione di installazione

Altitudine massima 1000m s.l.m.

Temperatura di stoccaggio

[-20+60]°C (temperatura momentanea per il trasporto)

Conformita

CE alla direttiva EMC 2008/104/CE*
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Caratteristiche Tecniche

DRHF — DRHF-BUS — DRHF NEARBY — DRHF-BUS NEARBY

Tensione nominale di
alimentazione

230V 50/60 Hz 1@

Corrente nominale massima di
alimentazione

3.2 Arms

Uscita 0-230V 0-150Hz 1.65 Arms
Sovraccarico nominale 200% per 60 secondi
Frequenza PWM 4/8/12 kHz
Algoritmo di controllo motore V/F & FOC

Gestione freno (opzionale)

24Vdc max. 0.5°

Modalita operativa

Controllo di velocita

Ingressi digitali

4 di tipo pnp (24Vdc IEC 61131-2 max 7kHz) di cui 2 configurabili come STO
(opzionale solo su richiesta)

Ingresso analogico

[0+ 10]Vdc
[-10 + +10]vdc
[4 + 20]JmA - Opzionale solo su richiesta

Uscite

1 NO 2A 125Vac/60Vdc

Comunicazione di servizio

uUsB

Bus di comunicazione opzionali
(DR-BUS)

Ethercat (ETH)
Ethernet IP (EIP)
PowerlLink (EPL)

Profinet (EPN)

Funzioni di protezione

Inversione di polarita, sovra-corrente, sovra-tensione, sotto-tensione, sovra-temperatura,

(principali) sovraccarico, errore memoria, errore di comunicazione
Raffreddamento Naturale
Protezione standard P67
Temperatura ambiente
p [0+40]°C

d’esercizio

Ambiente di installazione

Grado di inquinamento 3
Libero da raggi di sole diretti, vibrazioni, polveri, gas corrosivi o infiammabili, nebbia, oli
vaporosi e goccioli d'acqua senza e con alto tasso di salsedine

Umidita

[20+90]% di umidita relativa
(non condensante - non corrosiva)

Posizione di installazione

Altitudine massima 1000m s.l.m.

Temperatura di stoccaggio

[-20+60]°C (temperatura momentanea per il trasporto)

Conformita

CE alla direttiva EMC 2008/104/CE*
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2 Installazione

2.1 Ingombri
211 DR
X s
|
UL N
N !
|
N i
T o | &
i
m} A ]
|
TIPO H L s X Y z
MC...P 127 163 80 161 52 68
MC...P2 127 183 80 161 52 68
MC...P3 127 221 80 161 52 68
PC...M3 139 197 80 161 52 68
PC...M4 139 227 80 161 52 68
X
s
> UL e

®
- N
L
TIPO H L = X % z
AC... 113 23 80 161 68 86
AC..P e 23 80 161 68 86
AC...P2 113 23 80 161 68 86
PA...M2 124 63 80 161 68 86
PA..M3 124 63 80 161 68 86
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2.1.2 DR-BUS
X
s
———a LIS
'_
>
,ﬁE__ N
y,
T I ™~ N -~
i ® !
T e = o m | o
® )
) P
L
TIPO H L 3 X Y z
MC...P 145 163 80 49 161 70
MC...P2 145 183 80 49 161 70
MC...P3 145 221 80 49 161 70
PC..M3 157 197 80 49 161 70
PC..M4 157 227 80 49 161 70
X
s
[, /EHHUUUUUHSH\
N
I
,
N I
B
it
B\
T . —— 5.
= 2
)
W,
[/
- N
L
TIPO H L & X Y z
AC... 113 23 80 49 161 68
AC..P 113 23 80 49 161 68
AC...P2 113 23 80 49 161 68
PA..M2 124 63 80 49 161 68
PA..M3 124 63 80 49 161 68
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3-Interfaccia di parametrizzazione

[ rini i
2.1.3 DR NEARBY
125 58
| 115
N |
____¢_ @ @ _q}_
o o 9
&
— I@ ©_ ¢
80 161
43 23,5
= I

g -
=/ TN

I
Cable gland output
2.1.4 DR-BUS NEARBY
125 58
| 115
} | l
1% @ @ O _
8| ] > n
o:"Q% W_
@ © ¢

220

161

157

119

69

15 -
=/ N—

Cable gland output
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g:w‘ 3-Interfaccia di parametrizzazione

2.2 Collegamenti elettrici
Si precisa che I'alimentazione del dispositivo & sprovvista di una connessione diretta con la messa a terra del

sistema.

2.2.1 Connettore di alimentazione CN1

CN1
Pin ID Descrizione
1 L Linea
2 PE Conduttore di protezione
3 N Neutro

Si raccomanda una sezione Awg 18 per le connessioni
di potenza.

h. D ATTENZIONE: connettore maschio da pannello, visto
a dall’alto guardando il motore.

Figura 3

2.2.2 Connettori /O CN2
Si raccomanda I'utilizzo di un cavo schermato con conduttori

Awg 22
CN2
Pin ID Descrizione
1 +24Vdc Alimentazione ausiliaria logica
2 DIN 1 Ingressi digitali multifunzione
3 DIN 2 24Vdc pnp max 7kHz
4 DIN 4 /S1+ Ingressi digitali *STO Ingresso 1
multifunzione
5 DIN5/S2+ | 24Vdc pnp max *STO Ingresso 2
7kHz
6 DIN GND Ground per ingressi digitali
7 AIN + Ingresso positivo segnale analogico
8 AIN - Ingresso negativo segnale analogico
9 AGND Ground per ingressi analogici
10 +10Vdc Tensione di servizio per ingresso analogico
max 5mA
11 Com Comune uscita digitale a rele
12 NO Contatto NO uscita digitale relé max 2A

Figura 4

*STO opzionale su richiesta
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2.2.3 Connettore di servizio USB CN4
Per accedere al connettore svitare il tappo nella posizione indicata in Figura 5.

Il connettore € una micro USB. Attraverso tale connessione & possibile parametrizzare il dispositivo mediante
il software BSI.

Figura 5

A\ per garantire il funzionamento del sistema & necessario collegare I’'USB solo dopo aver acceso il drive.

2.2.4 Morsettiera (DR NEARBY e DR-BUS NEARBY)
Per accedere alle connessioni interne, svitare le quattro viti poste sul lato inferior del DR-NEARBY o DR-BUS
NEARBY.

Il DR NEARBY & precollegato internamente, all’utente ¢ richiesto solo effettuare il collegamento esterno.

© , ©

|
[
)|

1
\:] M0 o EF
[0 0]
10 0]
U

Figura 6

2.2.5 Connettori bus di campo ( DR-BUS e DR-BUS NEARBY)
Opzionali sono disponibili i seguenti bus:

e Ethercat definito dalla lettera “ETH” nella parte finale del nome del prodotto;
e Ethernet IP definito dalla lettera “EIP” nella parte finale del nome del prodotto;
o Powerlink definito dalla lettera “EPL” nella parte finale del nome del prodotto;
e Profinet definito dalla lettera “EPN” nella parte finale del nome del prodotto.

2.2.5.1 CanOPEN over EtherCAT (DR-BUS/ETH)
| collegamenti e i Led in Figura 7 si riferiscono alla versione dotata di interfaccia opzionale CanOpen over
EtherCAT.
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| pin mantengono la stessa funzione sia per

Connettore CN5 --- ingresso
Connettore CN6 --- uscita

1al

566

Pin | CanOpen over EtherCAT
5 1 TX+
w 2 RX+
3 TX-
4 RX-

Figura 7

Le indicazioni relative allo stato indicato dai led sono contenute nel paragrafo 5.1

2.2.5.2 Ethernet IP (DR-BUS/EIP)
| collegamenti e i Led in Figura 8 si riferiscono alla versione dotata di interfaccia opzionale Ethernet IP.

| pin mantengono la stessa funzione sia per
CN 6 ——1 CN5 che per CN6.

Connettore CN5 = Connettore CN6 = SWITCH

Ian

000

Pin Ethernet IP
— +
g i e
J J
3 TX-
4 RX-
Figura 8

Le indicazioni relative allo stato indicato dai led sono contenute nel paragrafo 5.2

2.2.5.3 Powerlink (DR-BUS/EPL)
| collegamenti e i Led in Figura 8 si riferiscono alla versione dotata di interfaccia opzionale Powerlink.

| pin mantengono la stessa funzione sia per
v UM ) s cneper e
Connettore CN5 --- Porta A
o

al

Connettore CN6 --- Porta B

an

Pin Ethernet IP
— +
:O| e
J J
3 TX-
4 RX-
Figura 9
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Le indicazioni relative allo stato indicato dai led sono contenute nel paragrafo 5.3

2.2.5.4 Profinet (DR-BUS/EPN)
| collegamenti e i Led in Figura 8 si riferiscono alla versione dotata di interfaccia opzionale Profinet.

| pin mantengono la stessa funzione sia per

Connettore CN5 --- Porta A
Ko
@

1ail

Connettore CN6 --- Porta B

£an

000

J J
Figura 10

Le indicazioni relative allo stato indicato dai led sono contenute nel paragrafo 5.4

2.3 Installazione dispositivi di protezione

Per evitare cortocircuiti, il prodotto deve essere alimentato da una linea protetta da dispositivi per la sovra-
corrente e per il cortocircuito in ottemperanza alle vigenti normative di sicurezza p.e. attraverso I'utilizzo di
interruttori sezionatori con fusibili standard, ecc...

Per l'installazione di un interruttore a monte dell’alimentazione, si consiglia I'utilizzo si un interruttore
sezionatore con fusibile ritardato a 10A.
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3 Interfaccia di parametrizzazione

3.1 Installazione software

1 Scaricare “BSl software” e “BSI Usb Driver” da sito web www.minimotor.com

2 Estrarre ed eseguire i file scaricati poi seguire la procedura guidata di installazione sino al suo
compimento.

Dopo il download decomprimere il file .zip ed eseguire il file BSl.exe dentro alla cartella (Figura 11).
ATTENZIONE: il file non & di installazione ma esegue direttamente il software. Per tale motivo ogni

volta che si desidera lanciare il software bisognera fare sempre riferimento a tale icona.

4| Apphcation

% CanOpenViewer.dll
|| CM4AFlash.elf

Figura 11

3 Collegare il dispositivo mediante la porta micro USB al pc ed accertarsi che sia alimentata la parte
logica.

4 Dopo aver lanciato il programma una volta che il dispositivo & stato individuato premere I'icona
CONNECT ed il attendere il completo caricamento. (Figura 12).

- MECHATRONIC SOLUTIONS

Select connection channel

@ Usb Port_#0002.Hub_#0004 ~

(= CONNECT 3 Start Offline

Figura 12

5 Nel casoil firmware presente sul dispositivo sia antecedente a quello scaricato dal sito, si presentera
la Figura 13. Premere sull’icona UPDATE per aggiornare il firmware stesso.
Attendere il completamento del processo e poi premere sull’icona CLOSE.
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Install new software H

&6 UPDATE % ABORT

Figura 13

3.2 Utilizzo del software

File Help

Disconnect

Status

=-2Jl, Parameter
H-3d, Appl
+-2Jl, Motor
-2, System
-2 |, Alarms
= Data
PCCommissioning_v01

+-a List

*waxaax READY *rrsrres

Figura 14

Una volta conneso il dispositivo, appare la schermata di dialogo principale del software BSI rappresentata in
Figura 14. Da questa schermata, seguendo il menu ad albero & possibile raggiungere tutti i parametri utili al

controllo ed al setting del dispositivo.
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3.2.1 Status

7 MiniMot DBS (USB:Port_#0001,Hub_#0004) — O X
File Help 1 2 4
| Disconnect I‘% Change QsethveI @Iﬂlarmsl . % Data Flash I: % Utility - I
=4 Bsiconunge || - 46t DBS55 Field Value
s [ o S i 01 14
‘E'F © Stotus = 1 - ENABLED Supply Time [s] 101030h 47m:14.0s
. i Run Time [s] T106h 17m:52.65
=2, Parameter {8 Alarm = 0 - No alarm
-2, System -2 Userl evel = SERVICE
EJ--E@ Appl ) Release: V3.000.1022 - 0x2337 - 1705
E]--g,ﬂ, Motor @ Tr=0FF-'Tracing OFF'
-2, Testing
E]--%,{L Alarms
E—]-- Data
PCCommissicning_v01
=6 List
< >
Task# Deadline  TRun TRunMax Free stack space 2
0_O:FAST | 250,0us  355us (14%) |42,3us (16%) 7304/ 8192 (89%)
0_1:1M5 | 1,0ms 78,2us (7%) [1484us (14%) | 3360 / 4096 (36%)
0_2:10MS | 10,0ms | 62,0us (0%) [63,7us (0%) | 3808/ 4096 (32%)
0_3IDLE |N/A 0,8ms 0,5ms 3460 / 4096 (84%) v
USE read fails 0/15 recv (ec=loTimedQut)
Figura 15

Premere sulla voce “Status” per avere informazioni sullo stato del motore, gestire la presenza di eventuali
allarmi e settare il livello di utilizzo del software.

1 “Change User Level”: evidenzato in rosso in Figura 15, consente di cambiare il livello di utilizzo del
programma, avendo accesso ad un numero via via maggiore di parametri.

User Libero
Advance | Libero
Eol PW necessaria
Service PW necessaria

2 Il tasto “Alarms” da accesso al menu per la gestione degli errori:

| Clear alarms | Resetta eventuali allarmi |

3 “Data Flash”: Strumento diagnostico per il salvataggio dell'immagine della memoria Flash.
4 “Utility”: Strumento diagnostico.
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3.2.2 Alarm list

m B
File Help 1 2
L Disconnect II?Z Erase list "g Save... IMost recenton TOP ~
=45 BSI (ONLINE) Alarm list: ONLINE Inverter tripped a user alarm
1 record
-40¢ Status - ALARM PENDING Updated on 23/09/2016 15.31.55
-2, Parameter ALR SupplyTime ShortDesc
o) Data 1 0031h 39m:45.85 | USER_ALARM
PCCommissioning_v01
Ei-eg List
<
Field Value
ALR 1
SupplyTime | 0031h 39m:45.8s
RunTime | 0003h 40m:53.6s
LimTime | 0000h 00m:00.0s
List ATdrive\ATdrive update completed

Figura 16

All'interno del menu sotto la voc “list” selezionando I'opzione “alarm” & possibile visualizzare I'elenco dello
storico allarmi.

1 “Erase List”: attraverso questo comando & possibile cancellare lo storico allarmi

2 “Save”: grazie a questo comando ¢ possibile salvare la lista allarmi in un file esterno

3.2.3 Parameter

ftf liniMot DBS (USB:Port_# Hub_#0004 - ]
File  Help 1 2 4
[} Disconnect E Save Paramlb Load Parami = Not Default... E Compare... I

=€ 851 (ONLINE) [Appl > User > PO01-Ref_Source |
H range: 1-Ext. Analog Input ... 5-CanOpen (default: 3-ModBus )

value = 3-ModBus

Info

>

Cr Status

-2 Jl, Parameter

4 Appl

244, U Reference source:
Py 1-Analogic input* (Speed, Torque).

o 3-ModBus** (Torque, Speed, Position).
Va0 5

Jlef BO0ERET Souice 4-Multispeed* (Speed).

{%%) P016-ControlType 5-CanOpen** (Torque, Speed, Position).

-{¥%) P0DB-SpeedMax * On mode 1 (Analog speed) and 4 (Multispeed), Enable input shall be configured.
= ** When selecting Fieldbus (3: Modbus - 5: CanOpen), device shall be restarted.

(7% PO07-SpeedMin
Figura 17

Premere sulla voce “Parameter” per raggiungere i vari parametri di controllo del drive.

Il menu e strutturato a tendina e suddiviso secondo le varie voci.

Fare riferimento al paragrafo 4 Parametri del presente manuale per l'interpretazione e I'impostazione dei
valori desiderati. Per modificare il valore attuale e/o selezone una voce diversa premere sul tasto Modify,
selezionale o immettere la voce desiderata e confermare premendo su Update come indicato in Figura 18.
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MJ New value for 'PO01-Ref 5..  — O X
7-PowerLink ~
# Cancel

Figura 18

Nella parte alta della finesta di lavoro sono disponibili diverse opzioni utili:

1 “Save Param”: consente il salvataggio dei parametri memorizzati sull’azionamento in un file esterno.

2 “Load Param”: consente di caricare i parametri contenuti in un file esterno sull’azionamento

3  “Not default”: evidenzia mediante una finestra di dialogo quali sono i parametri che sono stati
cambiati e che quindi differiscono dai valori di default.

4 “Compare”: consente il confronto tra i valori contenutiin un file esterno e quelli attualmente caricati
nel dispositivo.

3.2.4 Monitoraggio

I MiniMeot DR (USB:Port_#0001.Hub_#0004) — O *
File  Help
Disconnect Z—‘Variab\e ° .'_‘_ Save data - [ Detach
= c BSI (ONLINE) Name Value Upd | DR: Tracing OFF
AINWR [0-1] 0.000 ZIRUM [~ Single 3¢ STOP Settings |23 Cursor =
| o stotus oo | = € g g (5
AIN RD [051] 0.002
Fid Parameter DIG OUT WR [0-1] 0
0, Appl DIG OUT RD [0-1] 0
e v >
551, Motor DIN WR MASK [0315] ]
[ DIN 1 STATUS o
-2 Systy
| T System DIN 2 STATUS 0
2. Alarms DIN 3 STATUS 1
=B8] Data DIN 4 STATUS 1
| RMS 1122 | [
PCCommissioning_vil
| RMS FILT 1115
S List RPM 500455
LAl Alarms VBUS OC 311477
VLLRMS 81432 ‘
FREQ 16.675 ‘
l-n-n-u 1
Tracing download cempleted (1613ms)
Figura 19

All'interno del programma BSI sotto la voce “Data” & presente un tool di monitoraggio delle variabili utile per
controllare 'andamento delle grandezze di funzionamento del motore mediante un oscilloscopio virtuale.
Per attivare il controllo di una o piu variabili spuntare la casella corrispondente a desta della stessa nella
colonna Upd. Il valore istantneo sara di conseguenza mostrato nella colonna Value.

Per utilizzare I'oscilloscopio aprire la finestra “settings” ed impostare le grandezze di interesse.
Premere poi su single per ottenere una singola acquisizione delle grandezze.

23 /55



4- Parametri (Parameter)

4 Parametri (Parameter)

4.1 Applicativo (Appl)

4.1.1 Utente (User)
ID NOME DESCRIZIONE NOTE
1 External Analog Input?
4 Multispeed?
6 CanOver EtherCAT — DSP402°
7 Ethernet PowerLink — DSP402’
8 Ethernet/IP — DSP4028
9 Profinet 10 — DSP402°
Seleziona la sorgente di ! In modalita 1, 4 devono essere abilitati e
POO1 Ref Source riferimento del opportunamente configurati gli input
controllo 1n modalita 6 (CanOverEtherCAT) & necessario riavviare
il dispositivo (solo versioni DR-BUS/ETH)
7 In modalita 7 (Ethernet PowerLink) & necessario
riavviare il dispositivo (solo versioni DR-BUS/EPL)
8 In modalita 8 (Ethernet/IP) & necessario riavviare il
dispositivo (solo versioni DR-BUS/EIP)
%In modalita 9 (Profinet 10) & necessario riavviare il
dispositivo (solo versioni DR-BUS/EPN)
P0O06 Speed Max Mass!rrjo riferimento di 0 + 4000 [rpm]
velocita
Riferimento di velocita
P0O07 Speed Min minima raggiungibile in 0+ 4000 [rpm]
Analog mode
P0O0S8 Ramp Acc Accelerazione 1+ 15000 [rpm/s]
P0O09 Ramp Dec Decelerazione 1+ 15000 [rpm/s]
Controllo per invertire il | 1| None Disabilitato
P021 | MotorChangeDir | verso di rotazione del
motore 2| Inverted Inverte il senso di rotazione
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4.1.2 Input Output
ID ‘ NOME DESCRIZIONE NOTE
Analog
. Valore min. del riferimento
P0O04 MinRefAnalog . [0.0% + 100.0%]
analogico
Valore max. del riferimento
PO05 | MaxRefAnalog . [0.0% + 100.0%)]
analogico
0 | Ingressointensione | 0+10 [V]
1 | Ingressoin tensione | -10+10 [V]
Definisce la modalita di | 2 | Ingressoincorrente | 0+20 [mA]
P043 AinMode funzionamento dell'ingresso | 3 | Ingresso in corrente | 4+20 [mA]
analogico WARNING: modalita 2 e 3 opzionali solo
su specifica richiesta del cliente in fase
d’ordine.
Digital Input
0 | Not Used
1 | Enable/Stand-By?
. - o 2 | Run/Stop?
Funzione di input digitale 1: 3 | Run (Edge Triggered)?
H 2
Abilita la gestione dell'ingresso 4 | Stop (Edge Tnggezred)
. L 5 | Forward/Reverse
PO10 InputFuncl digitale 1 di tipo pnp. 6 | Run/Stop Forward?
Consente di assegnare all'input 7_| Run/Stop Reverse®
digitale 1 la funzione da controllare. 8 | Error Reset
9 | User Error
10 | Multispeed Binary Selection, Bit 0?
11 | Multispeed Binary Selection, Bit 12
12 | Multispeed Binary Selection, Bit 22
PO11 InputFunc2 Funzione di input digitale 2 Vedi PO10
0 | Not Used
1 | Enable/Stand-By?
2 | Run/Stop?
) N o 3 | Run (Edge Triggered)?
Funzione di input digitale 3: 4 | Stop (Edge Triggered)?
. . i 5 | Forward/Reverse?
Abilita la gestione dell'ingresso 3
digitale 3 di tipo pnp. 6 | Run/Stop Forward
PO12 InputFunc3 7 | Run/Stop Reverse?
Consente di assegnare all'input 8 | Error Reset
digitale 3 la funzione da controllare. 9 | User Error
10 | Multispeed Binary Selection, Bit 0?
11 | Multispeed Binary Selection, Bit 12
12 | Multispeed Binary Selection, Bit 22
STO 1 (Opzionale da richiedere in
13 . .
sede di ordine)
Funzione di input digitale 4: 0 | Not Used
1 | Enable/Stand-By?
Abilita la gestione dell’ingresso | 2 | Run/Stop?
PO13 InputFunc4 digitale 4 di tipo pnp. 3 | Run (Edge Triggered)?
4 | Stop (Edge Triggered)?
Consente di assegnare all'input | 5 | Forward/Reverse?
digitale 4 la funzione da controllare. | 6 | Run/Stop Forward?
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7 | Run/Stop Reverse?
8 | Error Reset
9 | User Error
10 | Multispeed Binary Selection, Bit 02
11 | Multispeed Binary Selection, Bit 12
12 | Multispeed Binary Selection, Bit 22
STO 2 (Opzionale da richiedere in
13 . .
sede di ordine)
. Abilitazione controllo funzionalita | 0 | Abilitato
PO14 | SilcheckEn | o1 1 | Disabilitato
Esempio:
- . . 0b00001 Input digitale 1 Attivo
. Definisce lo stato attivo alto o attivo
P20 | DiglninvMask basso degli ingressi digitali basso
0b00101 Inputs digitalile 3
attivi bassi
Digital Output
o ) ) 0 | Always Off
Segnale digitale in uscita. Consente
di configurare al verificarsi di quale 1 | Ready
PO15 OutFunc . . . . 8 | Error
situazione il motore attiva il segnale
Out. 9 | Target Reached
10 | Fieldbus DS402
Definisce la finestra entro la quale
P064 | TargReachdHyst | deve verificarsi I'evento “target | Speed [rpm] 0+9999
raggiunto”
Tempo durante il quale deve
P0O65 TargR(?acthst verificarsi I’evento “target [0 +9999] [ms]
Time raggiunto”
Digital Multi Speed
P110 | Multivelocital
P111 | Multivelocita2 | Definisce il valore di velocitd per
P112 | Multivelocita3 | ogni combinazione binaria relativa
P113 | Multivelocitad | all’attivazione di massimo 3 input,
P114 | Multivelocita5 | aventi funzione di muItiveIocité\.p -4000 - 4000 [rpm]
P115 | Multivelocitab
P116 | Multivelocita7 | Solo con P001=4
P117 | Multivelocita8
4.1.3 Fieldbus
ID | NOME \ DESCRIZIONE \ NOTE
E-IP
P170 IpAddr Imposta I'idirizzo Ethernet/IP 192.168.250.100
dello slave
Imposta la subnet mask
P172 IpMask Ethernet/IP 255.255.0.0
P174 IpGateway Imposta il gateway Ethernet/IP 0.0.0.0
Ecat (EtherCAT)
P195 ‘ StationAddress ‘ Imposta il default station adress ‘ 0+ 32767
PowerLink
P197 | Nodeld | Imposta il nodo ID Powerlink | 0+ 32767
ProfinetlO
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P199 ByteOrder Impostare lo stile dell'ordine di Little/Big endian
byte
4.2 Motor
ID NOME DESCRIZIONE NOTE
P260 Motor Code Codice motore connesso all’Inverter Modello di Inotore pilotato
dall'inverter
P273 12T-I Massimo sovraccarico 100-300 % della nominale
P274 12T-T Tempo massimo sovraccarico 5-600 [s]
P275 |_2sec Massimo sovraccarico in 2 secondi 100-300% della nominale
P282 CtrMode Tipo controllo motore 0-V/F 1-Vector
P295 TLimPos Valore massimo positivo di coppia 0-200%
limite rispetto alla nominale (200 =
massima)
P296 TLimNeg Valore minimo negativo di coppia -200%-0
applicabile rispetto alla nominale (-
200 = massima)
Brake
P022 BrkDeactTime Tempg di disattivazione del freno [(ms]
dopo il comando del motore
. Tempo di attivazione del freno prima
P023 BrkActTime [ms]
del comando del motore
Custom
P261 AutotuneEnable Flag autotune DR Nearby Solo se P260 = Custom
P262 Power Potenza nominale motore applicato 0,01-0,27[kW]
P263 Speed Velocita nominale motore a 50 Hz 100-4000 [Rpm]
P264 Current Corrente nominale connessione Stella 0,01 —-1,400 [Arms]
P265 CosPhi Cosphi del motore -
P270 Jmot Inerzia del rotore [kgcm”2)
Par
P266 Rs Resistenza di statore stimata [Ohm]
P267 Rr Resistenza di rotore stimata [Ohm]
P268 Lr Induttanza di rotore stimata [Henry]
P269 Lm Mutua induttanza stimata [Henry]
P271 KpSpeed Proporzionale anello di velocita -
P272 KiSpeed Integrale anello di velocita
VF
P83 VF_1_Freq Tabe'IIa V/F — frequenza 1 in % della 0 — 200%
nominale (50Hz)
P84 VE 1 Volt Tabe‘IIa V/F — tensione 1 in % della 0—120%
- nominale (230V)
P85 VF_2_ Freq Tabe.IIa V/F — frequenza 2 in % della 0 - 200%
nominale (50Hz)
P86 VF_2_Volt Tabe.IIa V/F — tensione 2 in % della 0—120%
nominale (230V)
pP287 VF_3 Freq Tabella V/F — frequenza 3 in % della 0-200%
nominale (50Hz)
P288 VF_3 Volt Tabella V/F — tensione 3 in % della 0-120%
nominale (230V)
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P289 VF_4 Freq Tabella V/F — frequenza 4 in % della 0-200%
nominale (50Hz)
P290 VF_4 Volt Tabella V/F — tensione 4 in % della 0-120%
nominale (230V)
4.3 Sistema (System)
ID NOME DESCRIZIONE NOTE
User Libero
P202 StartUL Im'pos'fa il livello di utilizzo dell’utente | Advance Libero .
all’awvio. Eol PW necessaria
Service PW necessaria
C tori CN9 e CN13 i ti
P280 Supply 110V Imposta la tensione di alimentazione onnet .O” de 3 impostati
in modo consono
4.4 Alarm
ID NOME DESCRIZIONE NOTE
Imposta il numero di eventi di allarme
P210 Nreset autoresettabili oltre il quale é 0 +100
generato un fault
Imposta il tempo che deve trascorrere
P211 TminReset prima che un allarme possa essere 0.5+30 [s]
autoresettato
i il le il
212 Trestore Imposta. il t.empo trascorso il quale i 0.5+ 1800 [s]
conteggio viene azzerato
4.5 PressLimit
ID NOME DESCRIZIONE NOTE
P300 SFuncl_en Attivazione Funzionalita Press limit 0 — Disabilitato 1- Abilitato
. . — TS i X
P301 PLIM_TrqRestart ;oppla massima positiva durante 0+200% [200 > massimo
- ripartenza erogabile]
Percentuale della frequenza di
P302 PLIM_FRestart riferimento durante la ripartenza 0.1+100%
(deve essere maggiore della P303)
Percentuale della frequenza sotto la
P303 PLIM_FOff quale spegnere l'inverter (deve essere 0.1+100%
minore di P302)
- i -
P304 | PLM_Twaitoff | |TPC Pprima della ripartenza 0.5 = 3000 [s]
automatica
i li I
P305 | PLIM_TOkRestart | |CTPO consecutive per validare la 0.5—30 [s]
ripartenza
P306 | PLIM_TmaxRestart | Tempo Massimo per la ripartenza 0.5+ 3000 [s]
P307 PLIM_TNoload Tempo per valutare assenza di carico 0-+30000 [s] (30000 = infinito)
P308 | PLIM_TrgNoLoad Z?f;'fic‘i' coppia per valutare assenza 0+100%
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5 Stato dei LED

Il colore dei LED e le modalita di funzionamento (modalita di lampeggio/accensione) dipendono dalla
scheda di espansione Fieldbus montata (i.e. Ethernet IP, Ethercat, etc).

5.1 Scheda Fieldbus EtherCAT
| LED di indicazione sono due, denominati:

rappresenta lo stato operativo RUN del Drive visto

LD1 RUN/ERR come slave EtherCAT (Verde) e/o lo stato di errore ERR LED Bicolore
(Run/Error) in cui si trova lo slave EtherCAT (Rosso). Verde/Rosso
LD2
rappresenta lo stato del link ("L",LINK) e del traffico
LD3 L/A IN Tx/Rx ("A",ACT) del livello data Link della LED
(Link/Activity input) | comunicazione Ethernet in ingresso ("in") allo slave Verde

Ethercat (verde)

e sono mappati sui led del drive nel modo seguente:

LD1 LD2 LD3
RUN/ERR L/A IN

Mappatura LED sul drive

LED Stato (*) Significato

OFF

O

INIT

ON (Verde)

OPERATIONAL

BLINKING

RUN (Vexde) PRE-OPERATIONAL

<{@¢ >
}v(

SINGLE FLASH

LD1 (Verde] SAFE-OPERATIONAL
< >
3%
OFF L .
O No Error: la comunicazione funziona correttamente
BLINKING General Configuration Error: possibile causa: il cambio di
ERR (Rosso) stato richiesto dal Master ha avuto esito negativo a causa
4‘» di in errore di configurazione Ethercat e/o di errata
v configurazione degli oggetti
SINGLE FLASH Local Error: il livello applicativo dello slave ha modificato
(Rosso) lo stato del dispositivo slave di Ethercat autonomamente:
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A
LE
v

una causa puo essere un errore di Sync tra master e slave
per cui il dispositivo entra in safe operational.

DOUBLE FLASH

Application Watchdog Timeout: L'applicativo del

(Ro:so) dispositivo slave ha causato un WD: ad esempio un Sync
<@ Manager Wathdog Timeout
LD2 OFF Nessuna funzionalita
O
OFF No connection: Il link non é stabilito
O
ON (Verde) Connected: Link della connessione fisica ethernet
LD3 L/AIN (@) stabilito correttamente (LINK)
FLASHING
(Verde) Connection OK: Il dispositivo invia e riceve frame

A
PO
v

ethernet correttamente sulla rete (ACT)

30/55




5 - Stato dei LED

5.2 Scheda Fieldbus Ethernet IP
| LED di indicazione sono tre, denominati:

LD1 MS rappresenta lo stato operative del Drive visto come LED Bicolore

(Machine state) adapter Ethernet IP Verde/Rosso

LD2 NS rappresenta lo stato rella connessione di rete del Drive LED Bicolore

(Network State) Ethernet IP adapter Verde/Rosso
rappresenta lo stato del link ("L",LINK) e del traffico

LD3 L/A IN Tx/Rx ("A",ACT) del livello data Link della LED Bicolore

(Link / Activity input) | comunicazione Ethernet in Ingresso ("in") allo slave Giallo/Verde

(bicolore verde/giallo)

e sono mappati sui led del drive nel modo seguente:

LD1 LD2 LD3
MS NS L/AIN

Mappatura LED sul drive

LED Stato (*) Significato
No power: Se non viene fornita alimentazione al
OFF . . - .
O dispositivo, I'indicatore di stato del modulo deve essere
spento.
ON (Verde) Device operational: se il dispositivo funziona

. correttamente, l'indicatore di stato del modulo deve
essere verde fisso.

FLCS'LING Standby: se il dispositivo non & stato configurato,
( f; e) I'indicatore di stato del modulo deve lampeggiare in
<’v(> verde.
LD1 MS ON (Rosso) Major fault: Se il dispositivo ha rilevato un errore grave,

I'indicatore di stato del modulo deve essere rosso fisso.

Minor fault: Se il dispositivo ha rilevato un fault minore,

FLASHING I'indicatore di stato del modulo deve essere lampeggiare

(Rosso) in rosso.

A
¢ - |
’y NOTA:Una configurazione non corretta o incoerente
viene considerata un fault minore
FLASHING Self-test: Mentre il dispositivo sta eseguendo il test di
(Rosso/Verde) . - .

i N accensione, l'indicatore di stato del modulo deve

<’v‘> <’v‘> lampeggiare verde / rosso.
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OFF No powered, no IP address: se il dispositivo non dispone
O di un indirizzo IP (o viene spento), l'indicatore di stato
della rete deve essere spento.
Connected: Se il dispositivo ha almeno un collegamento
ON (Verde) stabile (anche al Message Router), l'indicatore di stato
Q della rete deve essere verde fisso
FLASHING No connections: se il dispositivo non ha stabilito delle
(Verde) connessioni, ma ha ottenuto un indirizzo IP, l'indicatore
:‘ 4 di stato della rete deve essere deve lampeggiare in verde
52}
Duplicate IP: Se il dispositivo ha rilevato che il suo
LD2 NS ON (Rosso) indirizzo IP & gia in uso, l'indicatore di stato della rete
[ deve essere rosso fisso.
Connection timeout: Se una o pil connessioni nelle quali
FLASHING viene coinvolto il dispositivo scadono, l'indicatore di stato
(Rosso) della rete lampeggiare in rosso.
:‘(» Cio deve essere ripristinato solo se tutte le connessioni
2y scadute vengono ristabilite o se il dispositivo viene
resettato.
FLASHING
(RosAso/VeArde) Self test: All’accensione il modulo effettua un self test.
oSl
v v
OFF . . R -
O No connection:ll link non & stabilito
ON (Giallo) Connected:Link della connessione fisica ethernet
LD3 L/AIN O stabilito correttamente (LINK)
FLASHING
(Verde/Giallo) Connection OK:Il dispositivo invia e riceve frame
A A
'!'42:% ethernet correttamente sulla rete (ACT)
v v

(*) Definizione Temporizzazioni dei LEDs

Stato del LED Comportamento
ON Sempre acceso
OFF Sempre spento

BLINKING Lampeggi con frequenza 2,5 Hz (200ms on e 200ms off)

SINGLE FLASH Un Lampeggio a tratti: 200ms on e 1 sec off

DOUBLE FLASH Due Lampeggi a tratti: 200ms on, 200ms off, 200ms on, 1s off

N FLASH Lampeggio on (200ms) intervallato da una fase off (200ms) per una sequenza “n” al

termine della quale una fase off di 1000ms
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5.3 Scheda Fieldbus PowerLink
| LED di indicazione sono tre, denominati:

LD1 BS rappresenta lo stato NMT del PowerLink LED Bicolore
(Bus Status)
LD2 BE rappresenta lo stato di errore del PowerLink LED Bicolore
(Bus Error)
LD3 L/A rappresenta lo stato dell’EtherNet LED Bicolore
(Link / Activity) PP

e sono mappati sui led del drive nel modo seguente:

LD1

LD1 LD2 LD3
BS BE L/A
Mappatura LED sul drive
LED Stato (*) Significato
No power: Se il dispositivo non dispone di un indirizzo IP
OFF . - .
O (o & spento), I'indicatore di stato della rete deve essere
spento.
ON (Verde) Operational: In questo stato il nodo & configurato e

BS

incomincia lo scambio ciclico dei dati 10..

TRIPLE FLASH
(Verde)
vA¢
| >

Y

ReadyToOperate: Questo stato viene utilizzato per
confermare il commando NMT_EnableReadyToOperate
al MN.

Questo segnala che il nodo e configurato ed aspetta
I'ordine di andare in NMT_CS_OPERATIONAL.

Questa modifica si verifica quando riceve il comando
NMT_StartNode.

DOUBLE FLASH
(Verde)

Xf
< >
N

Pre-Operational 2: Questo stato viene immesso, se viene
rilevato un ciclo Ethernet POWERLINK (vengono ricevuti
i frame SoC ciclicamente). In questo stato il MN continua
la configurazione del nodo.

SINGLE FLASH
(Verde)

X%
« >
N

Pre-Operational 1: Questo e il primo stato all'interno
della rete valida EPL.

Qui il MN inizia la configurazione del nodo.

Il nodo procede allo stato successivo dopo aver rilevato
un frame SoC sul bus (Inizio ciclo)

FLICKERING
(Verde)

Y's
< >
£y

Basic Ethernet: Questo stato viene emesso, se dopo il
collegamento al bus, il nodo non riceve alcun frame EPL
entro un timeout definito.

In questo stato, il nodo funziona secondo la IEEE 802.3 e
puod eseguire la comunicazione Legacy Ethernet.

In questo stato non & disponibile alcun ciclo EPL.
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Stopped: Questo stato viene immesso se il comando

BLINKING NMT_StopNode é ricevuto durante il ciclo valido EPL.
(Verde) | . . .
WA n questo stato il nodo continua per essere parte di un
<‘> ciclo EPL valido, ma non e eseguito un valido uno scambio
v di dati 10.
OFF .
O No error: lo slave non ha errori.
LD2 BE
ON (Rosso) .
o Error: lo slave ha riscontrato un errore.
FF
© No connection:ll link non e stabilito
O
ON (Verde) Link: il device & connesso all’Ethernet, ma non
LD3 L/A Q invia/riceve frame.
FLICKERING
(Verde) Activity: il device e connesso all'Ethernet ed invia/riceve

e
| >
’y

frame.

5.4 Scheda Fieldbus ProfiNet 10
| LED di indicazione sono tre, denominati:

SF

LD1 LED Bicol
(Sistem Failure) icolore
LD2 BF LED Bicolore

(Bus Failure)
L/RX/TX ‘

LD LED Bicol

3 (Link / Activity) icolore

e sono mappati sui led del drive nel modo seguente:

LD1

LD2 LD3

SF

BS L/RX/TX

Mappatura LED sul drive

LED Stato (*) Significato
FF
© No error
O
ON (Rosso) Error: Timeout Watchdog; canale, diagnosi generica o
LD1 SF () prolungata presente; errore di sistema
FLASHING
(ROASSO) Il servizio di segnale DCP viene avviato tramite il bus
4‘ >
YA
LD2 BF OFF No error
O
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ON (Rosso) Error: Timeout Watchdog; canale, diagnosi generica o
@ prolungata presente; errore di sistema
FLASHING
(ROASSO) Il servizio di segnale DCP viene avviato tramite il bus
38
/Y
OFF No connection: Il dispositivo non ha alcuna connessione
O Ethernet.
ON (Verd s N
(.er €) Link: il device & connesso all’Ethernet.
LD3 L/RX/TX
FLASHING
(Giallo) Activity: il device & connesso all'Ethernet ed invia/riceve

!
< >
£y

frame.
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6 Allarmi
ID NOME DESCRIZIONE
0 NONE Allarme ASSENTE
1 USER Allarme utente
2 DATAFLASH Allarme flash dati non funzionante
3 OVERVOLTAGE Allarme overvoltage autoresettabile
4 HW_SHORT_CIRCUIT Allarme overcurrent autoresettabile
hardware
5 SW_SHORT_CIRCUIT Allarme overcurrent autoresettabile
software
7 OVER_TEMP_MOTOR Allarme overtemperature autoresettabile
motore
9 UNDERVOLTAGE Allarme undervoltage
10 | OVERLOAD Allarme 12t
20 | PARAM_MEMORY_ALARM Allarme memoria, parametri non accessibile o
corrotta
21 | PARAM_VALUE_WRONG Allarme parametro con valore sbagliato
22 | PARAM_RESTORE_KO Allarme restore parametri default fallita
23 | MOTOR_PARAM_RESTORE_KO Allarme restore parametri motore default fallita
90 | EXT_ALARM Allarme utente da ingresso digitale
92 | MOT_UNDEFINED Tipo di motore non selezionato
98 | STO_MISMATCH Una delle due linee STO non & congruente
99 | SILCHK_ALARM Allarme hardware STO
101 | MOT_MODEL Motore non correttamente selezionato
102 | MOT_INCOMPAT Taglia motore incompatibile con la potenza
selezionata
103 | MOT_COPY Copia parametri motore su custom fallita
104 | MOT_COPY_SPEED Copia dei parametri anello di velocita fallita.
105 | 1IMS_OVERRUN Task 1ms ha sforato la deadline realtime
106 | 10MS_OVERRUN Task 10ms ha sforato la deadline realtime
107 | FB_BOARD_MISMATCH Scheda fieldbus non coerente con quella
selezionata
108 | FB_BOARD_FAILURE Scheda fieldbus non inizializzata correttamente
109 | FB_SEC_MEMORY Secury memory scheda fieldbus non funzionante
110 | FB_APPL_FAILURE Modalita fieldbus incompatibile con hardware

presente

Errori autoresettabili, per la gestione fare riferimento ai parametri P210, P212, P211.
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7 Parametrizzazione DR NEARBY e DR-BUS NEARBY

| DR e DR-BUS venduti gia associati ai nostri motoriduttori trifase sono gia parametrizzati | DR NEARBY e DR-
BUS NEARBY devono essere parametrizzati per poter operare su motori trifase non Mini Motor.

Questa operazione e effettuata usando il nostro software BSI, la quale descrizione & data nel capitolo 3.
Fare riferimento alla tabella nel capitolo 4 per la posizione dei vari parametri all’interno dei menu di BSI.

Per prima cosa, occorre portare i privilegi di profilo da USER ad ADVANCE.

7.1 Autotuning
La funzione di autotuning e disponibile quando il parametro P260 e su Custom, valore di default per i DR
nearby.

La procedura per eseguire I'autotuning puo essere effettuata sia attraverso il software BSI che attraverso
comandi gestiti da Bus di Campo.

: T
il Status range: 0-DISABLED ... 0-DISABLED (default: 0-DISABLED )
= -t Parameter
value = 0-DISABLED Modify
B3, Appl
= ::, Motor Enable flag for induction motor autotune

dd Brake 0-DISABLED: normal operation of inverter
e 1-ENABLED: on RUN, motor will autotune
it p260-MotorCode
H Vector/sensorless operation for CUSTOM motor involves also the
autotuning procedure in order to define motor parameters.

---E Follow thls1 ;st;:ps: ‘ .
et value o

25 P262-Pawer . Motor\Custom\P262-Power
- Motor\CustomiP263-Speed
- Motor\Custom\P264-Current
i P264-Current - Motor\Custom\P265-CosPhi
2) Start autotuning via Motor\Custom\P261-AutotuningStart
3) Run the inverter via digital input
E-i., Par 4) On completion the following parameters are set.
- Motor\Custom\Par\P266-Rs
- Motor\Custom\Par\P267-Rr
L8 P2GT-Rr _ Motor\Gustom\Par\P268-Lr
. Motor\Custom\Par\P269-Lm

=4, Custom

4% P2G3-Speed
5 P265-CosPhi

5 P26-Re

Y P268-Lr

8 P269-Lm

% PRT1-KpSpeed

Loy PRT2-KiSpeed

s P270-Jmot

Figura 20 - BSI Custom motor autotune parameters

e Collegare il DR Nearby al motore, facendo attenzione al tipo di connettore del Nearby e del
collegamento richiesto sul motore.

e Collegare il DR-nearby all’alimentazione

e Predisporre gli input analogico-digitali per poter abilitare il motore

e Selezionare Usel Level su Advance.

e Portarsi nel menu Parameter > Motor > Custom

e Inserire nei parametri P262, P263, P264, P265 i parametri nominali del motore da pilotare

e Selezionare parametro P261 ed impostarlo su 1.

e Avviare il motore con input digitali. Iniziera a girare a diverse velocita nelle due direzioni.

e Al completamento della procedura, il motore si sara fermato. Togliere I'abilitazione.

e | parametri P266,267,268 e 269 saranno sovrascritti con i valori stimati dalla procedura

e Portare il parametro P261da 1a0.
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7.1.2

Fieldbus

Collegare il DR Nearby al motore, facendo attenzione al tipo di connettore del Nearby e del
collegamento richiesto sul motore.

Collegare il DR-nearby all’alimentazione

Collegare il DR-Nearby al bus di campo e ad un PLC.

Inserire nei parametri P262, P263, P264, P265 i parametri nominali del motore da pilotare Gli
indirizzi esadecimali dei parametri sono i seguenti: 16#2106. 1642107, 16#2108, 16#2109.
Portare il parametro P261, indirizzo 16#2105, al valore di 1.

Controllare il registro 16#3020 che indica lo stato di avanzamento dell’autotune. Il registro puo
assumere i seguenti valori:

0: Autotune Off

1: Autotune Working

2: Autotune in Errore

10: Autotune Completato.

Awviare il motore, portando la control word a 16#0F.

Quando il parameteo 16#3020 segnera 10, disabilitare il Drive e portare il parametro P261
(16#2105) a 0.
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8 EtherCAT / PowerlLink
Nota: Applicabile solo su azionamenti dotati di interfaccia opzionale CanOpen over EtherCAT o Powerlink
(DR-BUS/---/ETH; DR-BUS/---/EPL).

8.1 Descrizione
Il presente documento descrive la conformita dello stack Minimotor per le seguenti specifiche:

CanOPEN
e (CiA DS301 v4.02 (CanOPEN DLL)
e CiA DS402 v3.0.1.15 (servodrive profile)

CanOPEN over EtherCAT:
e ETG1000-2 v1.0.1 (physical layer)
e ETG1000-3 v1.0.1 (DLL services)
e ETG1000-4 v1.0.1 (DLL protocols)
e ETG1000-5v1.0.1 (AL services)
e ETG1000-6 v1.0.1 (AL protocols)
e (CiA DS402 v3.0.1.15 (servodrive)
e ETG6010v1.1.0 (CiA 402 impl. Directives)

Ethernet PowerLink (EPL)
e EPSG DS 301 V1.2.0 (Powerlink DLL)

Lo scopo del presente documento & quello di descrivere quali caratteristiche opzionali sono implementate
nel servomotore CoE oppure EPL.

8.2 Object dictionary
L'Object dictionary e diviso nelle seguenti sezioni:

Range oggetti Funzioni
1000h ... 1FFFh Communication profile area

2000h ... 21FFh Manufactor parameter area

3000h ... 3FFFh Manufactor specific object area

6000h ... 67FFh Profiled objects

Altre aree sono inutilizzate; la lista degli oggetti € comune tra I'implementazione CoE ed EPL.

8.2.1 Comunication area

La tabella seguente riporta la lista degli oggetti dell’area comunicazione; dal momento che alcuni oggetti
sono rilevanti solo per I'implementazione CanOPEN, CoE oppure EPL, la tabella mostra in quale campo
I'oggetto e rilevante.

Indice Descrizione CoE EPL
1000 Device type X X
1001 Error register X X
1003 Predefined error X
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1006 Cycle length X
1010 Store parameters (*1) X
1018 Identity object X X
1020 CFM Verify Configuration X
1030 NMT Interface Group Oh X
1300 SDO Sequ Layer Timeout X
1400 PDO RX 1 — config (*2) X X
1600 PDO RX 1 —mapping (*2) X X
1800 PDO TX 1 — config (*2) X X
1A00 PDO TX 1 — mapping (*2) X X
1C00 Sync manager types X
1COA DLL_CnCollision REC X
1COB DLL_CnlLoss REC X
1CoC DLL_CnlLossSoC_REC X
1C0oD DLL_CnLossSoA REC X
1COE DLL_CnSpClitter REC X
1COF DLL_CnCRCError REC X
1C10 Sync manager 0 config X
1C11 Sync manager 1 config X
1C12 Sync manager 2 config X
1C13 Sync manager 3 config (*2) X
DLL_CnSoclitterRange (*2) X
1C14 DLL_CnLossOfSocTolerance X
1C32 Output sync parameters X
1C33 Input sync parameters X
1E40 NWL_IpAddrTable Oh_REC X
1E4A NWL_IpGroup_REC X
1F82 NMT_FeatureFlags_U32 X
1F83 NMT_EPLVersion_U8 X
1F8C NMT_CurrNMTState_U8 X
1F93 NMT_EPLNodelD_REC X
1F98 NMT_CycleTiming_REC X
1F99 NMT_CNBasicEthernetTimeout_U32 X
1F9A NMT_HostName_VSTR X
1F9E NMT_ResetCmd_US8 X

(*1)  Per salvare i parametri in memoria non volatile € necessario eseguire una scrittura a 32 bit per
I'oggetto 1010h.0; in particolare il valore da scrivere per salvare il parametro € 65766173h ("SAVE").

(*2)  La configurazione e la mappatura del PDO hanno codifica diversa per CoE e EPL.
Si prega di controllare il manuale DLL per i dettagli.

8.2.2 Manufactor parameter area

L'intervallo 2000h ... 21FFh consente I'accesso ai parametri del servoazionamento. La seguente tablella

mostra la corrispondenza tra I'indirizzo CanOpen ed il numero del parametro usato su BSI.

Object details

Subidx

0

Object type

16bit, signed integer

Access

Read/Write
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‘ Pdo mappable NO

Object dictionary for manufacturer parameters

Index

2000 Parameter O
2001 Parameter 1
21FF Parameter 511

Per i dettagli del significato dei parametri e della codifica fare riferimento al manuale del servomotore.

NOTA: scrivere gli oggetti nel range 2000h ... 21FFh, alterera solo I'immagine RAM del parametro; per
effettivamente salvare il parametro nella memoria non volatile, occorre eseguire una scrittura all'oggetto
1010h.0 (vedi 1010h).

8.2.3 Manufactor specific area
Questa area contiene diversi oggetti che permettono la lettura/scrittura di dati specifici del drive.

Pdo
Index Access Data type
mappable
3000 | AinOvalue RO U16 YES
-32768 ... 32768
Digital input1 bitO:
3001 D!g!tal !nputz b!tl: RO U16 VES
Digital input3 bit2:
Digital input4 bit3:
3002 D.|g.|tal output bit0: RW U16 VES
digital outputO
Motor temperature
3005 RO 1 YES
as tenth of °C (200 >> 20.0°C) 516
Actual alarm:
0: no alarm
>0: an alarm is pending
3008 | NOTE: value read from this object is the alarm code as RO ule YES
defined in the DR manual (e.g. OVERVOLTAGE=3 etc)
Value IS NOT the EMCY code as defined in this
document.
3010 Power stage tension as tenth of Volt RO U16 YES
(240 >> 24.0V)
3011 Motc.)r.current RO 516 YES
as milliAmpere (+10 >> +1.0A)
3012 | Motor Power as Watt RO ul6 YES
3020 | Autotune status RO ul6 YES
3100 | Software version RO u32 NO
3101 | Software revision RO u32 NO
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3102 | Software crc RO u32 NO

8.2.4 Profiled objects
L'area 6000h ... 67FFh contiene oggetti definiti nella specifica CiA402; riferirsi alla specifica per ulteriori
informazioni. Vedi paragrafo 0

Pdo
Index Access Type mappable
6040 Control word RW ule6 YES
6041 StatusWord RO ule6 YES
6042 VL Target Velocity RW S16 YES
6043 VL Velocity Demand RO S16 YES
6044 VL Velocity Actual Value RO S16 YES
VL Velocity Amount
6046 6046.0: number of sub-idx (2) RO us
6046.1: Min Amount RW u32 YES
6046.2: Max Amount RW u32 YES
VL Velocity Acceleration
6048 6048.0: number of sub-idx (2) RO us
6048.1: Delta speed RW u32 YES
6048.2: Delta Time RW ule6 YES
VL Velocity Deceleration
6049 6049.0: number of sub-idx (2) RO us
6049.1: Delta speed RW u32 YES
6049.2: Delta Time RW ule6 YES
605A | Quickstop option code RW S16
6060 Mode of operation RW S8 YES
6061 Mode of operation display RO S8 YES
6078 Current actual value RO S32 YES
6079 Dclink voltage RO u32 YES
60FD Digital inputs RO u32 YES
Digital outputs
60FE 60FE.O — number of sub-idx (2) RO us
60FE.1 — physical outputs RW u32 YES
60FE.2 — output mask RW u32 YES
6502 Supported mode of operation RO u32
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8.3 CiA402 - Frequency converter

8.3.1 Modi opeativi supportati
Sono supportati i seguenti modi operativi:

Mode of operation encoding

VELOCITY MODE 2
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8.3.2 State Machine

13
START
l ) FAULT REACTION ACTIVE
14
NOT READY TO SWITCH ON l
l 1 FAULT
< 15
—> SWITCH ON DISABLED
PR
READY TO SWITCH ON
P 10
3 6
12
SWITCHED ON
918 4 5
11 ]
~|  OPERATION ENABLE 16 QUICK STOP ACTIVE

Gli stati di colore giallo sono stati a potenza disabilitata sul motore. Gli stati verdi sono a potenza abilitata.
Gli stati rossi sono degli allarmi.

Descrizione della macchina a stati

\ Descrizione

Not Ready to Switch Asse non pronto a partire, inizializzazione non completata.
On

44 /55




8-EtherCAT/Powerlink

Switch On Disable

Asse pronto ad essere avviato, parametri possono essere trasferiti, potenza puo
essere abilitata.

Ready To Switch On

Parametri possono essere trasferiti, potenza puo essere abilitata, motore non
puo essere azionato.

Switched On

Parametri possono essere trasferiti, potenza puo essere abilitata, motore non
puo essere azionato.

Operation Enable

Nessun Fault Presente, funzioni motori e potenza abilitate

Quick Stop Active

Drive si e fermato con rampa di emergenza, potenza abilitata, funzioni
disabilitate

Fault Reaction Active

Un errore si e verificato, il drive & nel processo di arresto

Fault

Errore e attivo, il drive & fermo e disabilitato

Per passare da uno stato all’altro, seguendo le transizioni numerate, occorre inviare la control word,
oggetto 6040h, con specifiche codifiche come indicato nella tabella sottostante.

Comando Bit nell’oggetto 6040h Control Word Transizioni
Bit 7 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit O

Shutdown 0 X 1 1 0 2,6,8

Switch On 0 0 1 1 1 3

Disable Voltage |0 X X 0 X 7,9,10,12

Quick Stop 0 X 0 1 X 7,10,11

Disable 0 0 1 1 1 5

Operation

Enable 0 1 1 1 1 4,16

Operation

Fault Reset 4 X X X X 15

La codifica della Control Word ¢ la seguente

Bit Sigla Nome \ Specific Functionality
SO Switch On
ev Enable Voltage
gs Quick Stop
eo Enable Operation

Operating Mode Specific
Operating Mode Specific
Operating Mode Specific
fr Fault Reset

h Halt

Operating Mode Specific

wlo|N|o|u|slwNv|k|o
o
3
(%]

10 |r Reserved

11 | ms Manufacturer Specific
12 | ms Manufacturer Specific
13 | ms Manufacturer Specific
14 | ms Manufacturer Specific
15 | ms Manufacturer Specific

Lo stato del drive € comunicato dall’oggetto 6041h, la Status Word.

45 /55



gw' 8-EtherCAT/Powerlink

Gli stati evidenziati nella macchina a stati DS402 sono comunicati con i seguenti valori della Status Word.

StatusWord bit values State Machine State

XXXX XXXX XOxx 0000 Not Ready To Switch On
XXXX XXXX Xx1xx 0000 Switch On Disabled
XXXX Xxxx x01x 0001 Ready To Switch On
XXXX Xxxx x01x 0011 Switched On

XXXX Xxxx x01x 0111 Operation Enabled

XXXX XXxx X00x 0111 Quick Stop Active

XXXX XXXX XOxx 1111 Fault reaction Active
XXXX XXXX XOxx 1000 Fault

La codifica della Status Word ¢ la seguente

Bit Sigla Nome \

0 rtso Ready to Switch On

1 SO Switched On

2 oe Operation Enabled

3 f Fault

4 ve Voltage Enabled

5 gs Quick Stop

6 sod Switch On Disabled

7 w Warning

8 ms Manufacturer Specific

9 rm Remote

10 | tr Operating Mode Specific
11 |ila Internal Limit Active

12 | oms | Operating Mode Specific
13 | oms | Operating Mode Specific
14 | ms Manufacturer Specific
15 | ms Manufacturer Specific
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8.3.2.1 Velocity Mode

statusword bit 11 (internal limit actile)

vl target velocity (6042 )
vl set-point factor (6048 | ) i Factor
vl dimension factor (604C h} function Velocity .
- - L vl set-point
o limit factor (6048 ,)
vl velocity minfmax amount (6046 ) .| function v}m" _
vl dimension factor (604C ) ; factor (604C 1) | peverse ;J;:'L:e;{rmt\,r
B
. ) factor
vi velocity acceleration (6048 ) . velocity sunciion E’g&iﬁ )
vl velocity deceleration (6049 ) N Ran‘{p »| control F» "
vl velocity quick stop (6044 ) _| function function
vl dimension factor (604C ;) »
controlword bit 4 (enable ramp) » .
controlword bit 5 (unlock ramp) » ;‘;\:ﬂﬁ{é'ty
controlword bit 6 (reference ramp) N vl set-point Reverse (6043 )
controlword bit 8 (halt) | factor (604B ) fﬂCTE_”
o v/ dimension function
Velocity factor (604C )
control N
function

Oggetti opzionali non implementati:

e 604A vl velocity quick stop
e 604B vl set-point factor
e 604c vl dimension factor

8.4 Default PDO mapping (Solo versione Ethercat)

*  6040h: control word
Output * 6042h: vl target velocity
* 3002h: Digital outputs

*  6041h: status word

* 6043h: vl velocity demand
* 3000h: Analog input 0

* 3001h: Digital Inputs

Input
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8.5 EMCY codes

La seguente tabella contiene i codici di errore e la relativa descrizione.

Code Meaning
2220h Continuous overcurrent

2230h Instantaneous overcurrent

3110h Overvoltage in power supply

4210h Overtemperature in the power stage

4310h Overtemperature in the motor

5530h Hardware data storage error

5531h Software data storage error

5532h Parameter value error

6200h User generated alarm

9000h Digital input generated alarm

FFO4h Motor parameters copy error

FFO5h Motor parameter copy error (speed loop)
FF15h 1ms task overtime

FF16h 10ms task overtime

FF19h Parameter restore error

FF20h Motor not calibrated

FF21h No movement during encoder calibration procedure
FF22h Wrong direction during encoder calibration procedure
FF23h Error during autoconfiguration procedure
FF24h Error reading encoder multiturn information
FF25h Error reading encoder singleturn information
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9 EthernetIP

Nota: Applicabile solo su azionamenti dotati di interfaccia opzionale Ethernet IP (55/---/EIP).

9.1 Overview
Questo documento delinea la conformita dello stack Ethernet/IP e dello stack CIP implementato nel
servodrive; i seguenti documenti saranno applicabili salvo diversa indicazione:

* CIP Network library — Volume 1 (edition 3.3, november 2007)
* CIP Network library — Volume 2; Ethernet/IP adaptation of CIP (edition 1.4, november 2007)
¢ CiA DS402 v3.0.1.15

L'integrazione CiA DS402 al CIP e descritta nella relativa sezione.

9.2 CIP Objects
Il servodrive implementa i seguenti oggetti CIP:

e CIP common objects
o ldentity object — 01h
o Assembly object — 04h
o TCP object — F5h
o Ethernet object — F6h;

e Manufactor specific objects
o COM object — 0x64
o PAR object — 0x65
o MISC object — 0x66
o CIA402 objects — 0x67

Inoltre, i seguenti ASSEMBLIES contengono i process data:
o  0O>>T: Assembly 0x64
e T>>0: Assembly 0x65
e CFG: Assembly 0x66
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COM object — 0x64

Instance Attribute ID Name Data Type |Unit meas. | Access
0x0 0x01 Revision UINT RO
0x01 Software edition UINT RO
0x02 Software CRC UDINT RO
Ox1
Save parameters
0x10 NOTE: to save parameter, value UDINT RO
0x65766173 should be written

9.2.1 PAR object - 0x65

Instance | Attribute ID Name Data Type Unit meas. | Access
0x0 0x01 Revision UINT RO
0x00 P0O0O UINT (*1) RW
0x01 P0O01 UINT (*1) RW
Ox1
OxFF P255 UINT (*1) RW
0x2 0x00 P256 UINT (*1) RW
0x01 P257 UINT (*1) RW
OxFF P511 UINT (*1) RW

(*1) : consultare la lista dei parametri per il reale significato dei parametri.

Parametri speciali
e Appl>Fieldbus>CIP>P170-IpAddr
Questo parametro € l'indirizzo IP per il modulo CIP; dal momento che l'indirizzo IP € a 32 bit di
larghezza e parametri normali sono 16 bit di larghezza, sono utilizzati due parametri :
o Parameter n.170: 16bit piu significativi della word dell’indirizzo IP
o Parameter n.171: 16bit meno significativi della word dell’indirizzo IP
e Appl>Fieldbus>CIP>P172-IpMask
maschera di rete IP per il modulo CIP, analogo all’indirizzo IP:
o Parameter n.172: 16bit piu significativi della word della net-mask IP
o Parameter n.173: 16bit meno significativi della word della net-mask IP
o Appl>Fieldbus>CIP>P174-IpGateway
Indirizzo IP del gateway; utilizzato solo quando viene utilizzato il routing IP (non utilizzato se
master/slave sono nella stessa sottorete):
o Parameter n.174: 16bit piu significativi della word del gateway IP
o Parameter n.175: 16bit meno significativi della word del gateway IP
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9.2.2 MISC object — 0x66

Instance Attribute ID Name Data Type Unit meas. | Access
0x0 0x01 Revision UINT RO
0x00 Analog input 0 UINT RO
0x01 Digital inputs UINT RO
0x02 Digital outputs UINT RW

0x30 .

(48) 0x05 Motor temperature UINT 0.1°C RO
0x08 Actual Alarm UINT N/A RO
0x10 Dclink voltage UINT 0.1V RO
Ox11 Current actual value UINT mA RO
0x00 Software version DINT RO

0x31 0x01 Software revision DINT RO
0x02 Software crc DINT RO

9.2.3 CIA402 object — 0x67
Instance Attr. ID Name Data Type Unit meas. | Access
0x0 0x01 Revision UINT - RO
0x40 Control word UINT - RW
0x41 Status word UINT - RO
0x42 VI Target Velocity INT rpm RW
0x43 VI Velocity Demand INT rpm RO
0x44 VI Velocity Actual Value INT rpm RO
VI Velocity A t
Vi velocity Amotn ARRAY[1..2]
0x46 index1: Min speed rpm RW
. OF UDINT
index2: Max speed

0x60 VI Velocity Accelerati

96) . elocity Acceleration ARRAY[L..2] rpm
0x48 index1: Delta speed RW

. . UDINT S

index2: Delta time

VI Velocity Deceleration

ARRAY[1..2

0x49 index1: Delta speed [1.2] rem RW

. . UDINT S

index2: Delta time
Ox5A Quick-stop option code INT - RW
0x60 Mode of operation SINT - RW
0x61 Mode of operation display SINT RO
0x65 Following error window DINT pulses RW
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thousand-th
0x78 Current actual value INT RO
of rated
0x79 Dc Link voltage UDINT X0,1V RO
OxFD Digital inputs UDINT RO
Digital output
Igitatoutpu ARRAY[1..2]
OxFE Index1: Physical output RW
OF UDINT
Index2: Output mask
0x65 0x02 Supported mode of operations UDINT RO
9.2.4  Process data
La configurazione dei process data ¢ la seguente:
* Assembly 0x64 (Originator to Target, DR inputs - PLC outputs)
Assembly length : 50bytes
Offset | Type Attribute Class |Instance | Attribute Default Meaning
0x00 | U16 |ControlWord 0x67 | 0x60 0x40 0000h See Dsp402
0x02 | S16 |VItarget velocity 0x67 | 0x60 0x42 +0 rpm
0x04 | S16 |Digital output 0x66 | 0x30 0x02
VI velocit
ox06 |U32 | Vet O0x67 | Ox60 | 0x48.1 +0 Rpm/s
Acceleration
VI velocity
0x10 | U32 . 0x67 0x60 0x49.1 +0 Rpm/s
deceleration
* Assembly 0x65 (Originator to Target, DR outputs - PLC inputs)
Assembly length : 20bytes
Offset | Type Attribute Class |Instance | Attribute Default Meaning
0x00 | U16 |StatusWord 0x67 | 0x60 0x41 0250h See Dsp402
0x02 | S16 |Vl velocity demand 0x67 | 0x60 0x43 Rpm
0x04 | S16 |Analoginput 0x66 | 0x30 0x00
0x06 | S16 |Digital input 0x66 | 0x30 0x01
th d-th
0x08 | S16 |Current actual value 0x67 | 0x60 0x78 ousan
of rated
0x10 | U16 |VDclink 0x67 | 0x30 0x10 +0 x 0.1V
See DR
0x12 | U16 |ActualAlarm 0x67 | 0x30 | Ox08 0 ee
Manual
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10 ProfiNET
Nota: Applicabile solo su azionamenti dotati di interfaccia opzionale ProfiNET (DR-BUS/---/EPN).

10.1 Overview
Questo documento descrive i dettagli dell'implementazione ProfiNET

Attivando Profinet / DSP402 "modalita di riferimento", il motore viene comandato tramite la macchina a stati
ed i profile della Canopen DSP402.

Per ulteriori informazioni, fare riferimento a:
* DR manuale utente: informazioni sulla parametrizzazione tramite interfaccia USB e PC;
e Dsp402 v3: informazioni sulla macchina a stati dell'apparecchio, la codifica della control word/status
word ed il dizionario degli oggetti.

10.2 Device identity

e Vendor_ID: 0x0427
e Device_ID: 0x0002

10.3 Process data
e PLC Inputs (14byte)

Offset | Type Attribute DSP402 object Default Meaning
0x00 Ul6 | StatusWord 6041h.0 0250h see Dsp402
0x02 S16 | VL Velocity Demand 6043h.0 +0 rpm
0x04 S16 | Analog Input 3000h.0
0x06 S16 | Digital Input 3001h.0
0x08 | S16 | Currentactual value 6078h.0 ?;::ililzlceoppia
0x10 U1l6 | Vdc Link 3010h.0 X0,1V
0x12 U16 | Actual Alarm 3008h.0 See Alarm List
e PLC Outputs (14byte)

Offset | Type Attribute DSP402 object Default Meaning
0x00 Ul6 | Contro IWord 6040h.0 0000h see Dsp402
0x02 S16 | VI Target Velocity 6042h.0 0 Rpm
0x04 S16 Digital Output 3002h.0 0
0x06 U32 | VI Velocity Acceleration 6048h.1 0 Rpm/s
0x10 U32 | VL Velocity Deceleration 6049h.1 0 Rpm/s
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11 Condizioni di Garanzia

Prima di procedere all'acquisto del prodotto, si consiglia di leggere attentamente e comprendere questo
documento. Per eventuali quesiti, rivolgersi direttamente al costruttore.

Il costruttore garantisce i propri prodotti da difetti di materiali e/o da vizi di costruzione per un periodo di
dodici (12) mesi (o diverso se specificato nelle norme contrattuali) dalla data di consegna.
La garanzia si limita alla riparazione del prodotto o, a giudizio esclusivo del costruttore, alla sua sostituzione.

La garanzia non copre danni, malfunzionamenti, perdite, richieste di indennizzo, dovuti a:

e errori operativi di utilizzo e/o di installazione

e modifiche effettuate dall’acquirente

e riparazioni non autorizzate

e caduta del dispositivo

e calamita naturali (incendi, fulmini, inondazioni, ...)
e immagazzinamento e/o manutenzione non corretta

L'onere della prova del difetto (e di una eventuale richiesta di intervento sul luogo dell’applicazione) & a carico
dell'acquirente.
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12 Dichiarazione di non responsabilita

Il costruttore non sara responsabile:

Inoltre:

Sulla determinazione dell’idoneita del prodotto a soddisfare le esigenze dell’acquirente, che rimane
a carico di quest’ultimo

Sull’utilizzo di questo prodotto come dispositivo di sicurezza per le macchine che rappresentano un
rischio per le persone o per i beni

Sulla conformita del prodotto a normative, regolamenti e leggi, applicabili all'insieme dei prodotti
necessari per I'applicazione dell’acquirente. Spetta dunque all’acquirente garantire la conformita
della sua macchina a tali norme.

Le prestazioni del prodotto dichiarate in questo documento, non costituiscono una garanzia ma solo
un riferimento per la scelta della soluzione pil opportuna ed adeguata all’esigenze dell’acquirente,
essendo il risultato delle condizioni di collaudo del costruttore

Il prodotto puo essere soggetto a modifiche a scopo di perfezionamento o per motivi di altra natura.
Per la conferma delle stesse, rivolgersi al costruttore

Le informazioni contenute nel seguente documento non rivestono alcun aspetto contrattuale e
potranno contenere omissioni, errori tipografici/ortografici pertanto possono essere soggette a
modifiche senza che vi sia alcun preavviso.
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Appendice A — Esempi
Programmazione

APPENDICE A - Esempi Fieldbus

Il prodotto DR supporta 4 Fieldbus: Profinet, PowerLink, EthernetlIP, EtherCAT. Questo lo rende usabile su
un numero elevato di PLC ed ambienti di programmazione. Di seguito indirizzi ai quali scaricare software di
esempio.

e  Profinet: Tia Portal V16
e Powerlink: *pending*

e EthernetIP: Rockwell

e EtherCAT: Sysmac Studio

Potete trovare i file di descrizione dei vari bus all'interno della cartella DeviceDesc del software BSI,
scaricabile dalla pagina del prodotto.
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